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Claims 



1. Dynamic Wheel Balance Machine with arithmetical unit 
(18) specified in, that an input unit (19) is provided for 
contacting the tire and/or the rim (13, 15, IS') for censoring 
and providing information to the arithmetical unit (18), whereby 
the arithmetical unit (18) converts these information into datas, 
which are arranged to space point characteristic values and serve 
for balancing of a body, that the information of the definition 
are used for suitable characteristic values, which are able to 
define a first pair of space points, which identifies the rim 
diameter (D) of a tire that has to be balanced, 

That the information serve furthermore to the definition of 
a suitable characteristic value, which are able to define the 
second pair of space points, which decide on the distance (b) 
between the rim flanges (15, 15') of a vehicle tire that has to 
be balanced and 

That a third pair of space points decide on the distance (a) 
between the plane or the rim flange, which is located opposite to 
the side of the balance machine, or a previous decided position. 

2. The, Dynamic Wheel Balance Machine with 

an arithmetical unit (18) and 

t . " a lon 9 driving shaft (16) on which one end the 

tire (13, 14, 15, 15') that has to be balanced is attached, which 
is to be sniveled with a driving shaft (16), specified in, that 
an arithmetical data input unit (19) for measucina incut 
information is provided, which are added to the arithmetical unit 
in order to calculate the balance datas, that the data input unit 
(19) shows an oblong radius arm (21) , which is pivoted placed 
around the first axle (22), that on the first axle (22) the first 
potential meter (23) to measure the value of the pivotal movement 
of the radius arm (21) is planned, whereby the commutator arm of 
the potential meter (23) is being rotated around the first axle 
while turning the radius arm (21), that on the radius arm (21) 
oblong stem (24) is attached, which is fixed pivoted around a 
second axle (26) , which runs at an angle to the first axle (22) 
and is contrasted thereof that a second potent io meter (27) is 
arranged on the second axle, which measures the value of the 
pivotal movement of the stem (24), 



w ha ^ th ° 3te,n * 24) » how6 » previous decided lenofch t28i 
whereby the upper end of the stem (24) serves th Xlinitionof - 

"SuTa™*?^ ln ? a ?> ace . of machine", XJtrtS. 0 * 

radiua am (21) a long stent (24) is attached, which is fivnrt 

?he°f?r fi ^ U ? d t?"*™* U), which run* a^an an^to. 

the first axle (22) and then differs from this that a second 
potentxo meter (27) io arranged on the second axle which 
measures the slewing movement degree of the stem fa«l 

oSint r^Sf ?k (24> serves for «» definition of a reference 
point (29) in the space of the machine, that from opposite sides 

St^i^S**"?! POin £ (29) oblon * co ^tact arms ?3?^ P ?J) stick 

3^ tSSJ^StV ?" t] ?° free of the contact Sis 

11 L^lll } h J orma Jf° n i«P«t unite (33) are arranged, which serve 
to enter information into the arithmetical unit (18) vharebv 
information is derived from the condition of the po(4n?Jo SeJeS 
23, 27) and that the device (43, 44, 3 5a, 35b) are Provided for 

^\Vof t Se C ^ 

on top of one another two-way sided. * wliy 

«. Ma S h f^* Pursuant to claim 1 or 2 as specified in that 
at the top of the stem (24) the steering head (3S) is arrSnSSS 

iS n aottJ:i3.° r WhlCh C °^° *' Glance iacKSeTo)' 

5. Dynamic wheel balance machine with 
an arithmetical unit (18) and 

*~ ■ as^mbJed^V^ c ? nt ^ A ^ at tire (14) which ia 
SSSITtiJ « ? X and ' olr ° n a rl » in order to 

register a change in power of the tire as 
specified in that 

Ji^llS* ( 2 3) tor * nt6r i*9 a reference point at 

h ?«.f ir f !Ul,lferenao of the t*» into the 
arithmetical unit (is) , 

a device (l or 3) to press a cylinder (loo) 
against the tire thread of the rolling t?r4 (14), 

o? P ?SI t J?e c y lindet " <100) during the rotation 

?„ d Sf 1Ca ffw addin * th * last mentioned information 
PosiSio^or^h 1 ^ 111 ^"^ (18) ' to determine the 

(its »^^ h \ ha f dest patt o£ tha thread 
(14) according to the referenced point. 
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6. Dynamic balance machine with a device to bos it ion a 
rim-tlre-arrang merit at the end of the drive shaft, wh r by the 
rim~t ire-arrangement is swiveled with the drive shaft, as 
specified, in that a device (ioi> is arranged for registering a 
power change and radially impact at the rim-tire-arrehgement T 
that the device provides an oblong lifting arm (101) , which at 
one aide between its both ends in bearings (102) ie fixed, 
pivotal that at one end of the lifting arm (ioi) a cylinder (100) 
is placed, which extends at an angle to the tire thread, that a 
device (103) is placed in order to push the cylinder (loo) 
against the tire thread, and that a device (104) is planned, 
which registers during the process the exerted power against the 
cylinder (100) on the circumference of the tire in order to 
determine the position of hard parts and tire thread of the tire. 

Machine pursuant to Claim 6, as specified, in that at 
the lifting arm (101) a brake device (111) is placed, which 
exerts resistance on the rim-tire-arrangement. 

>~ », B * Machine pursuant to claim 7, a9 specified in that the 
brake device shows a brake shoe (ill), which is able to move 
between an extended and retracted position, in order to contact 
°Z av ^ ld 4 .^ntact with the cylinder (100) rolling with the tire, 
whereby the lotion of the brake shoe (ill) is caused by the 
assistance of a liquid driven piston arranged in a cylinder and 
the cylinder is arranged on the lifting arm (101) . 



-3- 



jSfi 



© BUNDESREPUBLIK © Offenlegungsschrift 

OEUTSCHLAND ^ [)£ 39Q8866 A1 




® lnt.CI>. 

G01 Ml/02 

G06F 15/46 



DEUTSCHES 
PATENTAMT 



Aktenzeichen; P 39 08 866-9 
Aomeldetag: 17. 3,89 
Qffenlegungstag: 29, 3.90 



@ Uniortsprioritat; <§)<§)<£) 


@ Erfinder: 


28.09.88 US 250360 


Curchod, Donald B., Woodside, Calif.. US 


(§) Anmelder: 




Dynabal Corp., San Jose, Calif.. US 




® Vertreter: 




von FOrtOr, A., DipL-Chem. Dr.rernat.; Ebbinghaus, 
D. f Dipl.-lng.; Flnck, K. f Dipl.-lng. Dr.Ong., 
Pat-Anwalte. 8000 Munchen 





CD 
CO 
00 

s 

« 

UJ 
Q 



(§) Dateneingabavorrichtung fur eine Auswuchtmaachine 

Die Erfindung betrlffl eina Daieneingabeainrichtung fur 
eine dynamiache Auswuchtrnaschine, roh deran HHfe eine 
Vieiwhl von Parametorweitdn in Erwiderung euf die Auafuh- 
rung Bines einf achen Mandvers seitens der ftedienungsper- 
$on etagegeben warden kann. Die Detenelngabeeinricritufig 
(19) weist hiarzu einan langlichen FGhrungsarm (21) avf, der 
an elnem starren Arm (30) schwenkbar gelagart ist. Am Fun- 
rungserm (21) ist senkrecht ein langlicher Sehaft (24) 
schwenkbar gelagart. Das obera Ende dee Schafta (24) dtant 
der Definition eine? Bezugspunkts (29) im Raum. Von den 
gegenuberliagenden Setten dieses Beziigspunkts ragen 
langliche Koniakiarme 32) aaitlieh weg, dla am freten 
Ende Jaweib eine Sensoretnrichtung (33) in Form einea Mi- 
kroschalters tregen. Dieae Mikroechaherdienen der sutoma- 
* lischen Eingabe dar Information en in eine Reeheneinheit 
f (18). In der Reeheneinheit warden dann die Schwenkwinkel 
dea FGhrtmgsarms und des Schafta in Raumpunkte umga* 
rechnet aus denen etch dann die fur das Auswuchten des 
Re deft erf Order-lichen Parameter bereehnen lassan. 
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Die Erfindung betriff Auswuchtmaschinen, insbeson- 
dere einc Auswuchtmaschinc, die Einrichtungen zur au> 
tomatischcn Eingabe von Auswuchtparametern, zur au» 
tomatischcn Erfassung eines Unrundlaufs des Rcifens 
oder einer Kraftveranderung und zur Erfassung cines 
Felgenschlags aufweist die insbcsondere als Zusatt fur 
das dynamische Auswuchtcn von Fahr2eugradern 
zweckmaBig sind. 

Drei Quellen fQr Radschwingungen sind in einer 
Kraf tanderung, einem Schlag bzw. eincr Unrundheit so* 
wie eincr Unwucht dcr Felgen-Reifen-Anordnung zu 
sehen. Bis jetzt wurde jede dieser drei Schwingungs- 
queltcn als ein separates Problem den Maschincn zuge- 
ordnct, so daB drei separate Maschinen und drei separa- 
te Arbeit svorgange erfordcrlich sind 

Bis jetzt muSteo in bczug auf dynamische Auswucht- 
maschinen mindestens drei Messungen manucll durch- 
gefuhrt und anschlieBcnd jede dieser Messungen manu- 
cll in cine Recheneinheit dcr dynamischen Auswucht- 
maschinc durch Betfltigen ciner zugeordneten Wahl- 
scbeibe oder Taste eingegeben werden. Dieser Aufbau 
sicht somit sechs Stufen vor. bei denen ein menschlicher 
Irrtum auftreten kann. 

Beim Auswuchtcn cines Fahrzeugrades stolen die 
drei typischen einzugebenden Werte den Felgendurch- 
mcsser Z>,die Felgenbrcitc b(<L h.der Abstandzwischen 
den FelgenhoVnem) und die "a-Dimension* (d h, die 
Vcrsetzung zwischen dcr Ebene des der Auswuchtma- 
schinc gegenuherliegenden Felgenhorns und einer bq- 
kannten Position der Maschinc) dar, 

Es ist Aufgabe der Erfindung. einc Datcneingabeein- 
richtung fur eine dynamische Auswuchtmaschine vorzu- 



vcrwendet, die an cinem Ende ein mit dcr Welte 2u 
drchendes Rad tragt, und eine Lagereinrichtung zur 
drehbaren Aufnahme und AbstQt2ung der Welle hat, 
eine automatische Datcncingabeeinrichtung auf. die 
5 MeBinformationen zur Bercchnung der Werte dcr Aus- 
wuchtparametcr eingibt Dicsc automatische Datcncin- 
gabeeinrichtung umfaBt eine von der Maschine abgc- 
stOtste Einrichtung, die durch Vorwarts- oder Ruck- 
wartsbewegung in bzw. auBcr Kontakt mil einem Toil 
to des Rades gebracht werden kann, das in der Ebcnc jedes 
dcr beiden Pelgenhorner liegt. urn somit eine Einrich- 
tung zur Eingabe von Signalen vorzusehen, die fQr die 
Breite der Felge des auszuwuchtenden Radcs reprasen- 
tativ sind. AuBcrdem macht die dynamische Auswucht- 
15 maschinc Gebrauch von eincr Einrichtung, die «o an der 
Maschine abgestOtzt ist, daB diese in bzw. auOcr Kon- 
takt mit einem Teil des benachbarten Felgenhorns zur 
Eingabe von Informationen gebracht werden kann, die 
zum Messcn der Verset2ung dcr Ebcne des benachbar- 
20 ten Felgenhorns bezQglich eincs vorbestimmten Tcils 
der Maschine verwendet wird, wobci auf diese Wcise 
die n a-Dimcnsion* bestimmt wird, 

AuBerdem weist die automatische Dateneingabeein- 
richtung einc am freien Ende des bcwcglichen Schafts 
25 vorgesehenc Einrichtung auf, die so positionierbar ist, 
daB Informationen in Form eines elektrischen Signals 
erzeugt werden konnen, das fOr Informationen repra* 
senutiv isu die in den Durchmesser der Felge des auszu- 
wuchtenden Radcs umgerechnet werden kOnncn, 
30 Wie offenbart, sind Einrichtungen zur automatischen 
Eingabe des Fejgendurchmcssers, dcr Felgenbrcitc und 
dcr "a-Dimension" in Erwidemng auf die Ausftihrung 
eines einfachen Maneuvers seitens der Bedicnungsper* 
son dcr Maschine vorgesehen. Die aufgrund des cinfa- 



schlagcn, die eincn verbesserten Aufbau aufzcigt; d. h. as chen Ma no vers eingegebenen Informationen werden 



die automatisch eine Vielzahl von Parametcrwenen in 
Erwiderung auf die Ausfuhrung eines einfachen Mand* 
vers seitens der Bcdienungsperson eingeben kann. 

Ferner soli eine automatische Dateneingabeeinrich- 
tung fur cine dynamische Auswuchtmaschinc vorge- 
schlagen werden, bei der der Abstand zwischen den 
Felgenhornern eines Rades einfach anhand der automa* 
tisch eingegebenen Informationen abg&leitet und bei 
der ferner zusatziich die "a- Dimension" und der Fclgen- 
durchmesscr rasch anhand der von der Maschinc erfaO- 
ten Inrormationen berechnet werden kttnnea AuBer- 
dem soli eine separate Schlag- Kraf tanderungs-McBcin- 
richtung vorgeschlagen werden. die wahrend des Aus- 
wuchtzyklus automatisch in Gang gesetzt wlrd. Ferner 
soil die automatische Schiag-Kraftanderungs-MeBein- 
richtung zusltzlich so ausgcbildet sein, daB diese auf das 
Rad als Breraseinriehtung einwirkt. Ferner soil eine dy- 
namische Auswuchtmaschine vorgeschlagen werden, 
die nicht nur eine Erfassung einer dynamischen Un- 
wucht vorsieht, sondern auch zur Erfassung eines 
Schlags des Rades und dcr Felgen*Reifen*Anordnung 
wie auch des AusimaBe* und des Ortes der Kraftande- 
rung dient. Ferner soli eine Einrichtung zum Vergleich 
von hohen Stellen infolge cines Schlags oder einer 



dabei zur Bercchnung der Parameter "a- Dimension", 
Kelgenbreite 6 und Felgendurchmesser £ verwendet 

Die Erfindung wird nachstehend anhand der Zeich- 
nung naher eriautcrt Es zcigt 
40 Fig. X cin Ausfuhrungsbcispiel einer Radauswucht- 
maschine in pcrspcktivischcr Ansicht; 

Fig. 2 cin Ausfuhrungsbeispiel einer automatischen 
Dateneingabccinrichtung, die zusammen mit der dyna- 
mischen Auswuchtmaschinc in Fig. J Verwendung fin- 
4$ deUnperspekuvischerAnsieht; 
Fig. 3 ein Dateneingabesystcm. 
Fig. 4 eine Draufsicht, die die drei Parameter Felgen- 
durchmesser, "a- Dimension" und Felgenbreite crkenncn 
laBt, 

Fig. 5 ein Diagramm, das verdeuilichi, wie die erfa0- 
tcn Informationen in die Parameter Jt; y und z ernes 
Raumpunktes umgewandelt werden konnen; und 

Fig. 6 eine Seitenansicht einer Einrichtung 2ur Er- 
mittlung einer Kraftanderung oder einer Unrundheit in 
cinem Rcifen. 

Wic aus Fig. 1 ersichtlich, weist eine dynamische Rad* 
auswuchtmaschine 10 einen Rahmen bzw. ein Geh&use 
11 mit cinem Steuerpult 12 auf, das an einem abge* 
SChragtcn Vorderteil der Maschine vorgesehen ist Die 



so 



55 



Kraftandcrung mit niedrlgen Stetten des SchJags und 60 einen Reifen 14 tragende Felge 13, die am Ende einer 

zum Aumnden der Winkelversetzung zwischen dicscn drehbaren Welle 16 gelagert ist wird mit Hilfe eines 

beiden Punkten vorgesehen werden. Motors 1 7 in Drehung verse tzt 

Die Losung dcr vorstehend genanntcn Aufgabe cr- Wie aus F3g. 2 ersichtlich^ dient eine Recheneinheit tft 

gibt sich anhand der Patentansprilche. der Berechnung der Werte der Auswuchtparamcter an- 

Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Ge* « hand der von der Dateneingabeeinrichtung t9 gemessc- 

genstand von UntcransprQchen. nen Bingangsparameter. 

Gcma:B der Erfindung weist eine dynamische Aus- Demzufotge dient die automatische Daienemgabc- 

wuehtmaschme, die cine langgestreckte Antriebswellc einrichtung 19 zum Messen der Eingangsinformationea 
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die dcr Recheneinheit 18 zur Bercchnung der Aus- 
wuchtparameter oder anderer Da ten zugefuhrt werden 
soUcn. Die Dateneingabeeinrichtung 19 wcist einen 
langlicbcn Radius- bzw. Fiihrungsarm 21 auf, der an 
einem $tarren Arm 20 gelagert ist. Der Arm 20 ist so 
befestigt, daQ dieser seitlich bzw. quer von ciner Seiten- 
ebene der Auswuchtmaschine 10 wegragt Dcr Fuh- 
rungsarm 21 kann urn cine im wesentHcher vertical vcr- 
laufcndc erste Achsc 22 unter Betatigung einer crsten 
Winkelmefleinrichtung. wie z. B. eines auf der Achsc 22 
angeordneten Potentiometers 23 verschwenkfc werden, 
um den Betrag der Schwenkbewegung des FOhrungs- 
arms 21 in cincr im wcscntlichen horizontal vcrlauf en- 
den Ebene 2U ermittcln. Dcr im Potentiometer 23 vorge- 
sehen e, in der Zcichnung nicht dargcstclhc Schleifarm 
wird somit beim Drehen des Fuhrungsarms 2t um die 
Achse 22 bewegt. 

Am Fuhrungsarm 21 ist in im wesen (lichen aufrechter 
Stellung ein langlicher Schaft 24 um einc im wesen t li- 
chen horizontal verlaufende zweite Achsc 26 schwenk- 
bar gelagert, die quer zur erst en Achse 22 verlauft und 
im Abstand da von vorgesehen isL Ein zweites Potentio- 
meter 27 dient der Messung des AusmaBes der 
Schwenkbewegung des Schafts 24 in einer im wesentli- 
chen senkrechten Ebene. Der Schaft 24 wcist cine vor* 
bestimmte Lange 2$ auf, wobei das obere Ende dieser 
Lange bzw. des Schafts 24 der Definition cincs Bczugs< 
punkis 29 im Raum dient Von gegentiberltegenden Sei- 
ten des Bezugspunkts ragen langliche Kontaktarme 31, 
32 seitlich wcg. Jcdcr Kontaktarm 31,32 tragt am freien 
Ende eine Sensorcinrichtung 33 in Form eines Mikro- 
scha Iters fUr die Eingabc von lnformationen in die Rc- 
cheneinheit 18, wobei die lnformationen vom Zustand 
dcr WinkelmeBeinrichtungcn, wie z, B. der Potentiome- 
ter 23 und 27 abgeleiiet werden. Auflerdem tragt da$ 
obcrc Ende des Schafts 24 eincn gckropften Griff 34, 
dcr mit cinem Informationsemgabc-Steuerknopf 35 atis- 
gestattct ist- Aufgrund dieses Aufbaus konnen die Wer- 
te dcr von den Potentiometem 23, 27 crfaQtcn Winkel 
wahrgenommen und der Rechencinhcil 18 zugefUhrt 
werden, und zwar indem ein auf Beriihrung ansprechen- 
dcr Sensor 33 vorgesehen wird, der Icdiglich bei Kon- 
taktgabc bewirkt, daB die lnformationen cingegeben 
werden, oder indem die Sensoren 33 durch Elemente. 
wie z. B. Kugellager. ersetzt werden, die cincr Oberfla- 
chc folgcn konnen und gegen die Scitcnwand des Ret- 
fens t4 gcdriickt werden. wobei durch Niederdrucken 
des Steuerknopfes 35 der von jedem Potentiometer 23, 
27 gemewene Wert tibertragen wird. 

Wie aus Fig. 5 ersichtlich, werden die von dcr Einga- 
beeinrichtung 19 abgctasteten lnformationen rasch in 
die Parameter x t y und z umgewandelt, die eincn Punkt 
im Raum defimcrcn, wie dies nachfolgend beschrieben 
wird Werden somit der Fuhrungsarm 21 mit der Lange f 
und der Schaft 24 mit der Lange s um den Winkel 0 bzw. 
^verschwenkt, die bcide mittels WinkelmcBcinrichtun- 
gen, wie B, der Potentiometer 23 bzw, 27 gemessen 
werden, so ergibt sich die Hypotenuse in der X- l^Ebene 
als kombinierter Wert zu (f + s sin dcr Wert von x 
ergibt sich dann zu [t + jsin 0) sin 0, der Wert von yzu 
(r + s sin <P) cos & und dcr Wert von z einfach zti ($ cos 

Die iiber die WinkelmeOcinrichtungen, beispielsweise 
tlber die Potentiometer 23 und 27 ermittelten Winkel Q 
und £ konnen somit rasch in die drei Parameter ?cyund 
2 umgerechnet werden, die einen Raumpunkt defirue* 
ren. Werden die Parameter fur zwei Raumpunkte einge* 
geben, so kann dann durch gecignete Program micrung 



der Recheneinheit IS einc bestimmte Dimension, wie 
z. B. die *a- Dimension", die Felgenbreite A oder der Fel* 
gendurchmesser D rasch bcrcchnet werden. Es ist ver- 
standlich, daB der durch Bewcgung des Schafts 24 ge- 
5 schlagcnc Radius durch die Lange 28 definiert ist, die 
einen bckannten Wert darstellt. Ebenso stellt der vom 
Ftlhrgngsarm 21 geschlagene Radius einen bekanntcn 
Wert dar. Dcr Wmkel der Bewcgung des Schafts 24 und 
auch des Schafts 21 ist durch die Potentiometer 23 bzw, 

to 27 bestimmt. Aus der vorstehenden Beschreibung wird 
rasch ersichtlich, daB - wie am besten aus Fi^. 3 er- 
sichtlich — cine verbesserte Dateneingabeeinrichtung 
19 vorgesehen wird. 
Anstelle der oben erwihnten direkten Berechnungcn 

15 kann die Bestimm ung dcr Dimensionen 4, b und D 
(Fig. 4) auch mil HilFe cincr Tabelle erfolgen. 

Demzufolge we 1st das in Fig. 3 gezeigte System 30 
eine Stromquelle 41 auf, die an Schaltcr 42 Energie lic- 
fcrt, die zum Steuern dcr Recheneinheit 18 geeignet 

20 sind. Die Ausgangssignale dcr beiden Potentiometer 23, 
27 werden Uber Leitungcn 43 bzw. 44, in die Schalter 354 
bxw. 35£» eingesetzt sind, einem A/D-Wandler 46 mit 
bekanntcm Aufbau zugcFiihrt Diese Schaltcr 33a und 
35d werden mit Hilfe des Informationseingabe-Steuer- 

2$ schalters 33 gesteuert Da$ Ausgangssignat vom A/D- 
Wandlcr 46 wird Ober erne Leitung 47 der Rechenein- 
heit IB zugcfuhrt* Die Recheneinheit 18 dient dcr Bc- 
stimmung der Raumpunktpara meter in der Form x, y 
und a oder, falls gewtinscht, in Form von Polarkoordina- 

50 ten Oder anhand einer Tabelie oder dergleichen. Nach- 
dem die Parameter k y und z bestimmt wurderi, wird die 
Recheneinheit 18 geeignet programmiert um ge- 
wunschte Verglciche zwischen zwei Raumpunkten vor- 
zusehen, und zwar in bezug auf jeden der drei Radaus* 

35 wuchtparameter a, b und D(Tig, 4). 

Wahrcnd des Betriebs wird dcr Sensornachlaufkon- 
takt 33 (oder MikroschaJter) des Arms 31 mil dem 
Schaft 24 seitlich bewegt und in Eingriff mit dem Fcl- 
genborn (Umfangslippc) IS dcr Felge gebracht, und 

40 7-war unter g!eich2eiliger Bewcgung des FOhrungsarms 
2U Slcht dcr Kontakt 33 des Arms 31 mit der Umfangs- 
Iippc des Feigenhorns 15 in Eingriff, so werden lnforma- 
tionen, die die von den Potentiometem 23 und 27 erfaft- 
ten Winkel betreffen, in die Recheneinheit 18 eingege- 

45 ben, und zwar entweder durch Betatigung des lnforma- 
tionseingabe-Steuerknopfes 35 bder indem die Posi- 
tionsscnsorkontakte 33 in Eingriff mit dcr Felge ge- 
bracht werden, wobei beim Beruhren dcr Felge der Sen- 
sorkontakt 33 aktiviert wird, um somit die Inforxnatio* 

so nen von den Potentiometem zu flbertragen. Anschlie- 
Qend wird der Schaft 24 von der Ebene des Gehausevor* 
derteils weggezogen und so welt bewegt, daB dieser bei 
einer scitlichcn Bcwegung nicht mehr mit dem Reifen 14 
kollidiert. Dcr dem Arm 32 zugeordnctc Kontakt 33 

55 wird in Querrichtung bewegt und in Eingriff mit dem 
auDenscitigen Felgenhorn (Uppe) 15' dcr Felge der Fel- 
gen-Reifen-Anordnung gebracht Die neucn Anzeige* 
werte der Potentiometer 23 und 27 werden hi die Re- 
cheneinheit 18 eingegeben, wodurch ein zweiter Raum- 

eo punkt wic oben beschrieben definiert wird Tn bczug auf 
den ersten Raumpunkt befindet sich dieser zweite 
Raumpunkt auf der gegemlberliegenden Seite des Ra- 
des bzw. der Felge 13, 
Die Eingabc der vorstehend erwahnten Information 

65 nen sieht Datcn fur die Recheneinheit 18 vor, mit dcrcn 
Hilfe die Parameter Felgenbreite b, "a-Dimcnsion" wie 
auch der Felgendurchmesser D ermhtclt werden kdn* 
nen. Kurz gesagt werden die Werte bei zwei Stellungen 
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des SchaFts 24 ausgeiesen. so kdnnen alle Informationen des Reifens und dem minimalcn Schlag der Radfetge mit 

fur die drci Parameter, die zum Auswuchten des Rades Hilfe der Recheneinheit 16 berechnet und ansohlieBend 

erfordcrlich sind, unter Auflosung und Vcrglcich ver- angezeigt werden. 

schiedener Raumpunkte berechnet werden. Auf diese Weise kann dcr Rcifen auf der Radfelge von 

Aus dem vorstehenden ist ersichtlich, daQ ein vcrbes- $ der Bedienungsperson gcdrcht werden, um die besi- 

sertes Informs tionseingabesystem vorgesehen wird, das radgliche Felgen-Reifen-Anordnung in bezug auf eine 

der Minimierung des Ausmafies der menschlichen Be- maximale "Rundheit" der gesamten Fe)gen-Reifen*An* 

teiligung dicnL Dcmzufolge werden menschliche Irrtu- ordnung oder auf eine minimalc Kraftanderung der Fel- 

mer bzw. Fehlcr minimiert und es wird somit Zeit cingc- gen-Reifen-Anordnung zu erziden, 

spart. 10 Ein bevorzugtes Ausfuhrungsbcispicl sieht nach dem 

GemaB einem weiteren Ausfuhrungsbeispiel dcr Er- Auswuchten, jedoch vor dem Bcginn des Abbremszy- 

findung wird eine Walze oder eine andcrc Einrichtung, klus das automatisehe Ablcscn des Schlags vor. Der 

die an cincm Schwenkarm gclagert ist, automatisch Betrag und die Winkclvcrsetzung des maximalen 

wahrend des Auswuchtzyklus (oder jederzeit manuell) Schlags oder dcr maximalen Kraftanderung durch die 

aktiviert, um einen Reifen- und Fclgenschlag oder eine is Walze werden in dcr Rcchcncinheit Id gespeichert und 

Kraftanderung zu messea auf der Anzeige 36 wiedergegeben. 

Esistbekanntdafl das Material der Reifen nicht ganz Die Bedienungsperson drOckt dann cinen Felgen- 

einheitlich bzw. gleich ist so daG typischerweise gewisse schlag-Druckknopf 48* wahrend diese die Oberflachen- 

harte Stcllcn im Reifen vorliegen. Diese harten Stellen folgccinrichtung 33 des Kontaktarms 31 gegen die f el- 

erzeugen Schwingungen beim Lauf, die merit unbedirtgt 20 gc in der Nahe des Ventilsitzes 49 (oder gcgen eincn 

cjnfach durch Auswuchten des Rades beseitigt werden andercn Bezugspunkt) haJL Der Computer IS berechnet 

kdnnen. Demzufoige wird der Ort solcher harten Stellen und zeigt dann denjenigen Winkel an ( der crfordertich 

al.$ bedeutsam angesehen. Das hier offenbarte Ausfoh- ist. um den Punkt maximaler Kraftanderung oder den 

mngsbeispiel sorgt filr eine Wahrnehmung solcher har- Punkt des Hauptschlages in Obereinstimmung mit dem 

ten Stcllcrt 25 minimalen Schlag der Feige in bezug auf die Ventilposi- 

Dies wird ais Kraftanderung bezeichnet Wie in Fig. 6 tion zu bringca 

offenbart, ist eine Walze 100 an einem Ritzel 105 gela- Durch DrOckcn des "Abstimm"- Knopf es 50 wird die- 

gcrt, das wiederum am Ende eines Hebelarms 101 gela- ser Winkel dann angezeigt. 

gcrt ist. dcr uber Lager 102 verschwenkt werden kann. Die vorliegendc Maschine vcrsctzt die Bedienungs- 

Es ist gleichfails bekannt, dafl der Schlag bzw. Un- 30 person in die Lage, den Schlag des Reifens oder der 

rundlauf eines Reifens oder einer Felge selbst im ausge- Fetge manucll oder automatisch zu mcsscn. um bestim- 

wuchtetcn Zustand Schwingungen erzeugt men zu k&nnen, ob ObermaBig groSe Sehlagwcrtc beim 

Die Aktivicrung eines Zylinders 103 uber ein von der Reifen oder bei der Felge vorliegen. 

Recheneinheit 16 gesteuertes Ventil 114 dient dazu, ei- Der Arm 31 wird mit dem Reifen 14 in Beruhrung 

nen nicht gezeigten Kolbcn vorwans zu treiben, so daS 3s gebracht. und wird dann die Reifen-Felgen-Anordnung 

die Wake 100 in Kontakt mit einem sich schncll drehen- gedrehL so wird der effektive Schlag durch die Ande- 

den Reifen 14 gebracht werden kann, dcr vcrschicdcne rungendes Winkels ©abgeleitet und auf der Anzeige 36 

GrttBeri auf wciscn kann. Auf diese Weise wird die Wai- angezeigt Wird in ahniicher Wcise der Arm 31 so gehal- 

ze 100 fest gegen den Reifen 14 gcdruckt und cine gc- ten. daO dessen freies Ende auf der Felge lauft, wahrend 

eignete Kraftsensoreinrichtung (oder WinkelmeBein- 40 das Rad von Hand gedreht wird to kann dann dcr 

Hchtung) 104 crfaOt Informationen bczuglich eines ra- Schlag dcr Felge in dcr A'-K-Ebcnc auf dcr Anzeige 36 

dialen Schlages oder einer Kraftanderung und ubertragt in Erwiderung auf die Bcwcgung de$ Schlcifarms dci 

diese Anzeigewerte zur Recheneinheit ts t wo diese ge- Potentiometer 23 dargestellt werden. 

speichert und auf einer Anzeige 36 wiedergegeben wer- Wie aus Fig. 6 ersichtlich. weist das bevorzugte Aus- 

dea 45 fuhrungsbeispiel auch eine Bremseinrichtung auf, die 

Mit Hilfe der Recheneinheit 18 konnen Information der Walze 100 zugeordnet ist und die automatisch nach 

nen bezuglich eines radial en Reifenschlags oder einer demFeststellenderKraft'dnderungund/oderdesSchla- 

Kraftanderung oder eines radialen Felgenschlages ge- ges aktiviert wird, um somit die Reifen-Felgen-Anord- 

speichert und der Reifen und die Felge so gepaart wer- nung zu brernsen oder das Bremscn dcr Reifen- Fclgcn- 

dcn. daD ein minim aler Wert des Schlages der Felge und 50 Anordnung zn unterstutzen. 

des Reifens crzielt werden kann. Eine RQckkehrfeder Wie aus Fig. 6 ersichtlich, bringt ein am Hcbctarm 101 

1 16. die zwischen dem Rahmen bzw. Gehause 11 und abgestQtzter Druckluftzylinder 112 cinen Brcmsbackcn 

dem Hebelarm 101 befestigt ist, dient dem Zuruckzie- 111 in oder auBer Eingriff mit der Oberflachc dcr Walze 

hen dcr Wab-c 100 in Erwiderung auf das Entluften des 100, um eine Widerstandskraft $owohl agf die Walze 100 

Zylinders 103. 5$ als auch auf den Reifen in Erwiderung auf die Bettti- 

Bei einem bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel gelangt gung eines Solenoidventils 1 13 auszuuben, das dem An- 

die Walze 100 automatisch wahrend des Auswuchtzy- trieb des Kolbens im Zylinder 1 12 unter Steuertrng der 

klus in bzw. auBcr Eingriff, um den Rcifenschlag oder Recheneinheit 16 dient Die Bremsbacke 111 wird spa* 

die Kraftanderung zu messen. ter in einer zuruckgezogenen Stellung mittels einer im 

Dieser Schlag oder diese Kraftanderung wird dann 60 Zylinder 112 vorgeschenen RUckziehfeder (nicht ge- 

zusammen mit Auswuchtinformationen ange^eigL zeigt) zurOckbewegt. 

1st dieser Schlag oder diese Kraftanderung unange- Somit kann jeder Radauswuchtparameter 4 b und D 

messen hoch. so kann dann die Bedienungsperson ma- durch Berechnung einer Kombination von Wcrten ab- 

nuell den Schlag der Feige messen. Falls der maximale geleitet werden, die von den beiden Sensoren (Potcntio- 

Schlag des Reifens und der minimale Schlag der Radfel- 65 me tern) 23, 27 gewonnen werden. 
ge nicht ubereinstimmen, was ungewdhnlich w^re, so 
kann dann die Winkelversetzung zwischen dem maxi- 
malen Reifenschtag oder der maximaJen Kraftanderung 
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Patentanspruchc 

1. Dynamische Radauswuchtmaschine mit eincr 
Recheneinheit (18). dadurch gekennzeichnet, 

daB eine Eingabe einrichtung (19) *um Bcriihrcn 5 
des Rades bzw. der Fcjgc (13, 15, 15') zum Abtasten 
und Zufuhren von Informationen zur Rechenein* 
heit (13) vorgcschcn ist, wobei die Recheneinheit 
(18) diesc Informationen in Daien umwandelt, die 
Raumpunktparamctem zugeordnet sind und zum jo 
Auswuchtcn cincs Korpcrs verwendet werden. 
daB die Informationen der Definition geeigneter 
Parameter dienen, die ein erstcs Paar von Raum- 
punkten dcfinicrcn konncn, das den Fclgcndurch- 
mcsscr (D) cincs auszuwuchtcndcn Radcs be- 15 
stimmt, 

daB die Information en ferner der Definition geeig- 
neter Parameter dienen, die ein zweites Paar von 
Raumpunlcten definieren konnen, das den Abstand 
(b) zwischen den FelgenhiSrnern (15. 15') cines aus- 20 
2uwuchtenden Fahrzeugrades bestimmt and 
da£ ein drittes Paar von Raumpujikten den Ab- 
siand (a) zwischen der Ebene des Fclgenhorns, das 
der Seite der Auswuchtmaschine gegenuberliegt, 
und einer vorbesu'mnuen Position an der Maschinc 23 
bestimmt 

2. Dynamische Radauswuchtmaschine mit 

— einer Recheneinheit (18) und 

- einer l&nglichen Antriebswelle (16). an dc- 
ren einem Ende das auszuwuchtende Rad (13. 30 
14, 15, IS 1 ) gelagert ist, das mit der Antriebs- 
welle (16) gedreht wird, dadurch gekennzeich- 
net, 

daB cine automatische Dateneingabeeiruich- 
tung (19) zum Messen von Eingangsinforma- 35 
tionen vorgesehen ist, die der Recheneinheit 
(18) zum Berechrten von Auswuchtdaten 2uge- 
fuhn werden, 

daB die Dateneingabeeinrichrung (19) einen 
langlichen Fuhrungsarm (21) aufwelsr, der um 40 
eine crstc Achse (22) schwenkbar gelagert ist, 
daB auf der crsten Achse (22) ein erstes Poten- 
tiometer (23) zum Messen des Schwenkbewe- 
gungsbetrags des Fuhrungsarms (21) vorgese- 
hen ist, wobei der Schleifarm des Potentiome- 45 
tcrs (23) beim Drehen des Fuhrungsarms (21) 
um die erste Achse (22) bewegt wird. 
daB am Filhrungsarm (21) ein langlicher Schaft 
(24) gelagert ist, der um eine zweite Achse (26) 
verschwenkbar befestigt isu die quer zur er- 50 
3 ten Achse (22) verlauft und von dieser abge- 
sctztist, 

daB ein zweites Potentiometer (27) auf der 
zweiten Achse (26) angeordnet ist, das den 
Scbwcnkbewcgungsbetrag des Schafts (24) 55 
miBt, 

daB der Schaft (24) eine vorbestimmte Lange 
(28) aufweist, wobet das obere Ende des 
Schafts (24) zur Definition eines Bezugspunk- 
tes (29) lm Raum an der Maschinc dicnt 60 
daB von gegenuberiiegenden Scitcn des Be- 
zugspunkts (29) seitlich langliche Kontaktarmc 
(31,32)wegragen J 

daB an den freien Enden der Kontaktarme (31, 
32) Informationseingabeelnrichtungen (33, 33) 65 
angeordnet sind, die der Eingabe von Informa- 
tionen in die Recheneinheit (18) dienen. wobei 
die Informationen vom Zustand der Potentio- 



meter (23, 27) abgeleitet werden, und 
da& Einrichtungen (43, 44, 35a, 35b) zur Qber- 
tragung des Zustandes der Potentiometer 2ur 
Recheneinheit (18) vorgesehen sind. 
i. Maschine nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Achsen der Potentiometer (23, 27) 
im wesentlichen zweiseitig senkrecht aufeinander- 
stehen. 

4. Maschine nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnec daB am oberen Ende des Schafts (24) 
ein Steuerknopf (35) angeordnet ist, bei dessen 
Drucken die Steuerungen der Auswuchtmaschine 
(10) aktiviert werden. 

5. Dynamische Radauswuchtmaschine mil 

— einer Recheneinheit (IB) und 

— einer Eingabeeinrichtung zum BerUhren ei- 
nes vom Rad bzw. von der Felge getragenen 
Rcifcns (14) fur die Erfassung einer Kraftande- 
rung im Rcif en, gekennzeichnet durch 

— cine Einrichtung (33) zur Eingabe eines Be- 
zugspunkts am Umfang des Reifens in die Re- 
cheneinheit (18), 

— eine Einrichtung (103) zum Drucken einer 
Walze (100) gegen die Laufflache des sich dre- 
henden Rcifcns (14), 

— eine Einrichtung (104) zum Messen der 
wilh rend der Drehung des Reifens auf die WaJ- 
ze(100)ausgeiibten Kraft und 

— cincr Einrichtung zum Zufuhren der lctzt- 
genannten Informationen zur Recheneinheit 
(18), die damit die S telle des hartesten Teils der 
Laufflache des Reifens (14) bezQglich des Be- 
zugspunktes bestimmt. 

6. Dynamische Auswuchtmaschine mit einer Ein- 
richtung zum Lagcrn einer Felgcn-Rcifcn-Anord- 
nung am Ende eincr Antriebswdte, wobei die Fcl- 
gen-Reifen-Anordnung mit der Antriebswelle ge- 
dreht wird, dadurch gekennzeichnet, 

daB eine Einrichtung (101) zum Erfassen einer 

Kxaftanderung und eines radialcn Schlages bei der 

Felgen-Reifen-Anordnung vorgcschcn ist, 

daB die Einrichtung cincn Ianglichen Hebelarm 

(101) aufweist, der an einer Stelle zwischen seinen 

beiden Endcn in Lagcrn (102) schwenkbar gelagert 

ist, 

daB an cincm Ende des Hebelarms (101) eine Walze 
(100) angeordnet ist, die sjeh quer zur Reifenlauffla- 
cheerstreckt, 

daB eine Einrichtung (103) vorgesehen 1st, die die 
Walze (100) gegen die Laufflache des Reifens 
drOckt, und 

daB eine Einrichtung (104) vorgesehen ist. die die 
auf die Walze (100) wahrend des Abtaufs auf dem 
Reif enumfang ausgcGbte Kraft r.um Bestimmen des 
Orts von harten Stellcfl in der Laufflache des Rei- 
fens erfaBt 

7. Maschine nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB am Hebelarm (101) eine Bremsein- 
richtung (111) vorgesehen ist, die auf die Fetgen- 
Rcifen-Anordnung einen Wider stand ausubt 

ft. Maschine nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Bremseinrichtung eine Bremsbak- 
kc(ll 1) aufweist, die sich zwischen einer ausgefah- 
renen und einer etngefahrenen Stellung bewegen 
kann, um in bzw. auBer Eingriff mit der auf dem 
Reifen laufenden Walze (100) 2u kommen. wobei 
die Bewegung der Brcmsbacke (1 1 1) mi t Hilf e eines 
in einera Zylindcr (112) angeordnetea fluidbetatlg- 



DE 39 08 866 

9 

ten Kolbens erfolgt und der Zylindcr (1 12) auf dem 
Hebelarm (101) gelager? i$L 
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